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ABSTRACT: 

The self-propelled lawn mower according to the 
invention is of the type 

comprising a chassis 1 supporting a hydrostatic 
transmission 5 including a 

control arm 9 connected by means of a long straight body 10 
to an actuating 

lever 11, 12 which can be moved by pivoting between an 
extreme forwards travel 



operating position and an extreme reverse travel operating 
position located on 

either side of a neutral position, the connection between 
the long straight 

body 10 and the control arm 9 describing a predetermined 
trajectory as the 

actuating lever 11, 12 is moved between its extreme 
positions . 

It is characterised in that the long straight body 10 is 
capable of being 

connected to the actuating lever 11, 12 at a plurality of 
anchoring points 

located at various distances from the axis of pivoting of 
the latter but at an 

equal distance from a fixed predetermined point through 
which the long straight 

body 10 passes when the actuating lever 11, 12 is in the 
neutral position. 
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(§7) La tondeuse a gazon autotractee selon I'jnvention est du 
type comprenant un chassis 1 supportant une transmission 
hydrostatique 5 comportant un bras de commande d relie par 
Hntermidiaire d'un corps longiligne 10 a un levier d'actionne- 
ment tl, 12 deplacable a pivotement entre une position 
extreme de marche avant et une position extreme de marche 
arriere situees de part et d'autre d'une position neutre. la 
liaison entre le corps longiligne 10 et le bras de commande 9 
decrivant une trajectoire predetermined pendant le deface- 
ment du levier d'actionnement 1 1 r 12 entre ses positions 
extremes. 

Elle est caract6ris§e en ce que le corps longiligne 10 est 
susceptible d'fitre relie au levier d'actionnement 11, 12 en 
plusieurs points d'ancrage situes a drverses distances de I'axe 
de pivotement de ce dernier mais a 6* gale distance d'un point 
fixe predetermine par leque! passe le corps longiligne 10 
lorsque le levier d'actionnement 11. 12 est en position neutre. 
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Tondeuse a gazon autotractee comportant une transmission hydroststique 

La presente invention concerne une tondeuse a gazon autotractee, 
specialement pour conducteur a pied, du type comprenant un chassis supportant 
une transmission hydrostatique comportant un bras de commande relie par 
l'intermediaire d'un corps longiligne a un levier d' actionnement deplacable a 
pivotement entre une position extreme de marche avant et une position extreme 
de marche arriere situees de part et d'autre d'une position neutre, la liaison 
entre le corps longiligne et le bras de commande dfecrivant une trajectoire 
predetermine pendant le deplacement du levier d 1 actionnement entre ses 
positions extremes. 

Les positions extremes du levier d' actionnement delimitent la plage 
des vitesses auxquelles la tondeuse peut se deplacer. Selon l'etat du terrain 
ou la nature de l'herbe a couper, le conducteur doit ajuster convenablement la 
position de ce levier afin que la tondeuse ^puisse se deplacer a la Vitesse qui 
convient le mieux, Ce reglage a toutefois 1 ' inconvenient d'etre fastidieux et 
de manquer de precision. 

La presente invention se propose plus particulierement de remedier a 
cet inconvenient et, pour ce faire, elle a pour ob jet une tondeuse a gazon 
autotractee du type precite, qui se caracterise en ce que le corps longiligne 
est susceptible d'etre relie au levier d' actionnement en plusieurs points 
d'ancrage situes a aiverses distances de 1'axe de pivotement de ce dernier 
mais a egale distance d'un point fixe predetermine par lequel passe le corps 
longiligne lorsque le levier d 1 actionnement est en position neutre. 

Pour les differents points d'ancrage du corps longiligne, le levier 
de commande de la transmission hydrostatique pourra decrire des courses 
differentes pendant que le levier d' actionnement decrira la meme course 
maximale. La tondeuse se deplacera done sur des plages differentes de vitesse 
cheque fois que le corps longiligne sera relie au levier d' actionnement en des 
points d'ancrage differents. 

Selon un mode de realisation particulier de 1' invention, le corps 
longiligne porte un curseur cooperant avec une lumiere menagee dans le levier 
d' actionnement et dans laquelle il peut etre bloque en toutes positions, cette 
lumiere etant centree sur le point fixe predetermine lorsque le levier 
d* actionnement est en position neutre. 

Le changement du point d'ancrage du corps longiligne sur le levier 
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d'actionnement peut ainsi etre realise tres facilement par le conducteur lui- 
meme. 

De preference, le corps longiligne est rigide, sa liaison avec le 
bras de commande passant par le point fixe predetermine lorsque le levier 
5 d'actionnement est en position neutre. 

Un mode d f execution de la presente invention sera decrit ci-apres a 
titre d'exemple nullement limitatif en reference aux dessins annexes dans 
lesquels : 

- la figure 1 est une vue de c6te schematique d'une tondeuse a gazon 
10 autotractee conforme a V invention ; 

- la figure 2 est une vue de c6te schematique de la chaine 
cinematique entre la transmission hydros tatique et le levier d'actionnement de 
la tondeuse ; 

- la figure 3 est une vue analogue a la figure 2 mais montrant le 
15 curseur dans une position differente ; et 

- la figure est une vue en coupe effectuee selon la ligne IV-IV de 
la figure 2. 

La tondeuse a gazon autotractee que l'on peut voir sur la figure 1 
est congue pour etre commandee par un conducteur a pied. Elle comprend d'une 
20 maniere connue en soi un chassis 1 reposant sur des organes de roulement avant 
2 et arriere 3 et portant un moteur 4 apte a entrainer t par l^ntermediaire 
d*une transmission hydros tatique 5, des organes de tonte loges dans un carter 
de protection 6 ainsi que les organes de roulement arriere 3* 

Le chassis 1 comporte deux longerons 7 relies a l 1 arriere de la 
25 tondeuse par une partie coudee en U formant poignee de manoeuvre 8. 

Quant a la transmission hydrostatique 5t elle comporte un bras de 
commande 9 pouvant pivoter dans un sens ou dans 1* autre a partir d'une 
position neutre mat6rialisee par la droite D representee sur les figures 2 et 
3, son bras etant relie par 1 1 intermediate d'un corps longiligne 10 a un 
30 levier d'actionnement 11 depla^able entre une position extreme de marche avant 
AV et une position extreme de marche arrere AR situ6es de part et d* autre 
d f une position neutre N. 

Dans I'exemple represents, le levier 11 se presente sous la forme 
d'un T dont la barre transversale est solidaire d'une tige 12 articulee sur 
35 les branches du U formant la poignee 8. II va de soi cependant qu'il pourrait 
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avoir une toute autre forme. 

En se referant plus particulierement aux figures 2 et 3, on 
remarquera que le bras de commande 9 comporte, a son extremit6 libre, un 
oeillet 13 dans lequel est retenue l'extremite anterieure du corps longiligne 
10 dont l'extremite posterieure porte un curseur 14 loge dans une lumiere 15 
menagee dans une patte 16 solidaire de la tige 12, cette lumiere etant centree 
sur le point fixe predetermine P au niveau duquel l'axe du corps longiligne 10 
et la droite D se coupent lorsque le levier d'actionnement 11 est en position 
neutre; 

On remarquera par ailleurs que le corps longiligne 10 s'etend le 
long de run des longerons 7 et que la patte 16 fait saillie vers le bas alors 
que le levier d'actionnement 11 fait saillie vers le haut. 

Le curseur 14 est deplacable le long de la lumiere 15 et porte sur 
sa face tournee vers le levier d'actionnement une tige filetee 17 sur laquelle 
est visse un bouton de blocage 18 dont la section est superieure a la largeur 
de la lumiere, II suffit done de visser a fond le bouton 18 " pour bloquer le 
curseur 14 dans n'importe quelle position entre les extremites de la lumiere 
15. 

La figure 2 represente le curseur 14 dans le cas ou il est bloque a 
la par tie superieure de la lumiere 15- Lorsque 1' on deplace le levier 
d'actionnement 11 de la position N a la position AV, le curseur 1* se deplace 
de sa position representee en traits pleins a sa position representee en 
traits mixtes I tandis que le bras de commande 9 de la transmission 5 pivote 
d'un angle* i dans le sens de la fleche P a partir de sa position D* En 
revanche, ^lorsque l'on deplace le levier d'actionnement 11 de sa position N a 
sa position AR, le curseur se d§place de sa position representee en traits 
pleins a sa position representee en traits mixtes II alors que le bras de 
commande 9 pivote d f un angle <* 2 dans le sens inverse de la fleche F a partir 
de sa position D. 

Ainsi, lorsque le levier d'actionnement 11 se deplace entre ses 
positions extremes AV et AR, le bras de commande 9 forme de part et d' autre de 
la droite D un angle pour lequel la transmission permet au moteur 4 
d'entrainer la tondeuse a une vitesse predetermin§e selectionnee dans une 
plage particuliere de vitesses. 

La figure 3 represente quant a\ elle le' curseur dans le cas ou il est 
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bloqu6 a la partie inf6rieure de la lumiSre 15 . Elle montre que, lorsque le 
levier d * actionnement 11 est d6place de la position AV a la position AR, le 
curseur 14 decrit un arc de cercle plus long que I'arc de cercle delimite par 
les positions I et 11 de la figure 2. Elle montre par ailleurs que pendant ce 
5 temps, le bras de commande 9 d&crlt a son tour un angle supgrieur a la somme' 
des angles c* i et 2 de la figure 2, 

II s'ensuit que, dans le cas du r^glage de la figure 3, la 
transmission 5 permet au moteur 4 d'entrainer la tondeuse a une vitesse 
pr€d&termin&e s&lectionn&e dans une plage de vitesses plus 6 t endue que dans le 
10 cas de la figure 2. 

Bien entendu, lorsque le curseur sera bloqu6 dans une position 
interm£diaire entre les extr€mit&s de la lumigre 15, la transmission 5 
permettra au moteur I) d'entrainer la tondeuse a une vitesse pr6d6termin6e 
d'une plage parti culidre de vitesses. 
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REVENDICATIONS 

1. Tondeuse k gazon autotractee, Bp6cialement pour conducteur a 
pied, du type comprenant un chassis (1) supportant une transmission 
hydrostatique (5) comportant un bras de commande (9) relie par l'intermediaire 

5 d'un corps longiligne (10) a un levier d'actionnement (11, 12) deplagable a 
pivotement entre une position extreme de ttarche avant (AV) et une position 
extreme de marche arriere (AR) situees de part et d'autre d'une position 
neutre (N) , la liaison entre le corps longiligne (10) et le bras de commande 
(9) decrivant une trajectoire predetenainee pendant le deplacement du levier 

10 d'actionnement (11, 12) entre ses positions extremes, caracterisee en ce que , 
le corps longiligne (10) est susceptible d'etre relie au levier d'actionnement 
(11. 12) en plusieurs points d'ancrage situes a diverses distances de l'axe de 
pivotement de ce dernier mais k egale distance d'un point fixe predetermine 
(P) par lequel passe le corps longiligne (10) lorsque le levier d'actionnement 

15 (11, 12) est en position neutre (N) . 

2. Tondeuse k gazon auto trac tee selon la revendlcation 1, 
caracterisee en ce que le corps longiligne (10) porte un curseur (lk) 
cooperant avec une lumiere (15) menagee dans le levier d'actionnement (11, 12) 
et dans laquelle il peut 6tre bloqu6 en.toutes positions, cette lumiere §tant 

20 centree sur le point fixe predetermine (P) lorsque le levier d'actionnement 
(11, 12) est en position neutre (N) , 

3. Tondeuse k gazon autotractee selon la revendication 1 ou 2, 
caracterisee en ce que le corps longiligne (10) est rigide, sa liaison avec le 
bras de commande (9) passant par le point fixe predetermine (P) lorsque le 

25 levier d'actionnement (11, 12) est en position neutre (N). 
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